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Mehrfach-Bestiickkopf 

Die Erfindung betrifft einen Mehrfach-Bestuckkoof «„ m n «. 
cken von Bauelementen auf Substrate. tUCkk °P f 2um Bestu- 

Derartige Besttickkopf e finden insbeaondere Verwenduna in V 
r.chtungen 2U m Bestttcken von Leiterplatten m if T ? 
die .indestens einen drenba.en ^^.S:^ 1 ^ 11 ^ 

^: h Tr eW r kZeUgen "* Bauelemente au^ D Z 
3^1^ » Bestticken ist bei der 

Im Bereich der Bestuckautomaten far elektri.ch. « , 

ist das sogenannte „Pick-and-Place»-Ver ia n f 0 * 1 — »*• 

i-^*- i^xace -Verfahren weit verbrp-i 

tet. Dreses Verfahren besagt. dass Bauelemente einJ. 

Mehrfach-Bestuckkapfe far das „Pick-and-Place»-Verf» h 
be lspi e ls „ eis e aue der DE 19S54a72 sowie J^t " 

bekannt. Beide oben genannten Do kum ente offen^aren \l"7l 

werligen Aufna hm e„erk 2 eu ge der bekannten Menrfacn 

n Aurnahmewerkzeugen erfordprii^ . 
fails Fehlbestuckungen erfolgen rf ° rderll =h- da anderen- 
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Hierzu wird nach dem Aufnehmen des Bauelements an dem Aufnah- 
mewerkzeug dieses mittels einer externen Vorrichtung gedreht, 
bis sich das zu bestuckende Bauelement in der vorgegebenen 
5 Winkelstellung an dem Auf nahmewerkzeug befindet. Dazu ist bei 
den bekannten Mehrf ach-Bestiickkopf en eine Drehvorrichtung er- 
forderlich, welche von auiien an die Auf nahmewerkzeuge ankop- 
pelt und nach dem Drehen wieder abkoppelt . 

10 Ferner wird bei den bekannten Mehrf ach-Bestiickkopf en vielfach 
Vakuum verwendet, urn die zu bestuckenden Bauelemente an den 
> Aufnahmewerkzeugen zu halten. Das hierfiir erf orderliche Vaku 

urn wird aufierhalb des Bestuckkopfs erzeugt und uber Unter- 
druckleitungen bis an die Spitzen der Auf nahmewerkzeuge ge- 
15 leitet. Hierfur ist eine hohe Vakuumleistung erf orderliche da 
die Leitungen sehr lang sind. 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, einen Mehr- 
f ach-Bestuckkopf zu schaffen, welcher ein hochgenaues und 
20 schnelles Bestucken von elektrischen Bauelementen auf Sub- 
strate ermoglicht . Diese Aufgabe wird erf indungsgemali durch 
einen Mehrf ach-Bestuckkopf mit den Merkmalen nach Anspruch 1 
gelost. Bevorzugte Ausgestaltungen der Erfindung sind in den 
abhangigen Anspruchen beansprucht. 

' 25 

* Erf indungsgemafi wird ein Mehrf ach-Bestiickkopf zum Bestucken 
von Bauelementen auf Substrate geschaffen/ welcher einen Tra- 
ger aufweist, der um eine Drehachse drehbar angeordnet ist, 
und der eine Mehrzahl von in einer zu einer Drehachse winke- 
3 0 ligen Auf setzrichtung bewegbaren Aufnahmewerkzeugen aufweist, 
die an dem Trager angeordnet sind und von welchen die Bauele- 
mente aufgenommen werden konnen. Jedes Auf nahmewerkzeug ist 
mit einen oder mehreren aktiven. Antrieben und/oder Sensoren 
versehen . 

35 




Hierdurch wird ermoglicht, unabhangig von externen Aktoren zu 
bestucken, wodurch die Bestuckgenauigkeit wesentlich verbes- 
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sert wird, da kein An- bzw. Abkoppeln der externen A>^ 
erforderlich i st externen Aktoren 
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Insbesondere i st jedes Aufnahmewerkzeug mit einpm 
Drehantrieb als a ktiv om a . ■ ^ exgenen 
C * AB aKtivem Antrieb versehen „„„ , , 

Sensor zusammen vorqesehen , 61t mit einem 

des Drehantriebs uZ T ^ ! ^ " ^ d±e D ^^egung 

enantrxebs und damxt die Drehbewegung des zu ^ 

den Bauelements erfassbar ist. Hierdurch il 1 f ~ 

ner Regelkreis fflr- n . h 1St ein Qeschlosse- 

.ascnakn ^ Line L ^ £ *' t0c, ~*» Bau el e raents 
«• ^ ^ 8 An bzw - -^koppelvorgange erf orderU , h 

die zeit f J das An b " B * Uele -^ •«*■ Werner ka„„ C 

eingespart 'J^L? Alters ; 

„ on , . 9en aufweisen, welcher insbesondere ale, 

Venturxrohr ausgebildet ist. Hierbei ist der Tracer It •' 
Hohlwelle versehen, die koaxial zur Drehachse verlLft T' 

"odurch Vakuu.werluste ve^ieden warden und ein ^na t T' 
Pagel an den ubngen Aufnahmewerkzeugen nicht varandert. 
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Dariiber hinaus kann durch die einheitliche Druckluf tzuf uhr zu 
alien Auf nahmewerkzeugen eine Anpassung an den Umgebungsluf t- 
druck durchgefiihrt werden. Hierzu ist die Druckluf tversorgung 
der Vakuumerzeuger der Auf nahmewerkzeuge mit einem Proportio- 
nalventil versehen, von welchem abhangig vom Umgebungsdruck 
der Versorgungsdruck einstellbar ist. Je hoher der Umgebungs- 
luf tdruck ist, desto geringer wird der Versorgungsluf tdruck 
gewahlt. Dies hat zur Folge, dass vor allem auf Meereshohe 
der Luftverbrauch stark absinkt. Dariiber hinaus wird die Be- 
stucksicherheit durch gleichbleibenden Luftdruck und damit 
gleichbleibendes Vakuumniveau an den Auf nahmewerkzeugen ver- 
bessert. i 

Dartiber hinaus kann der Mehrf ach-Bestuckkopf nach der Erfin- 
dung eine Blasluf t-Vakuum-Vorrichtung aufweisen, welche es 
ermoglicht, in einer Aufnahme-Bestuckposition des Tr^gers be- 
findliche Auf nahmewerkzeuge beim Aufnehmen von Bauelementen 
mit Vakuum zu versorgen und beim Bestucken von Bauelementen 
mit einem Blasluf timpuls zu versorgen. Hierdurch ist einer- 
seits das Anlegen eines zum Aufnehmen von Bauelementen geeig- 
neten Vakuumpegels an die Auf nahmewerkzeuge moglich und ande- 
rerseits ein beschleunigtes Bestucken der zu bestiickenden 
Bauelemente mittels eines Blasluf t impulses moglich. 

Die Blasluf t- Vakuum- Vorrichtung kann beispielsweise ein Ven-I 
turirohr aufweisen, dessen abluf tseitiger Ausgang mittels ei-T 
nes Ventils verschlieflbar ist. Bei kurzzeitigem VerschlieUen 
der Abluftseite des Venturirohrs erzeugt dieses kein Vakuum, 
sondern es wird ein Blasluf timpuls ausgegeben. Ferner kann 
hierbei ein Drucksensor vorgesehen sein, welcher ein geregel- 
tes Schliefien der Abluftseite des Venturirohrs ermoglicht, so 
dass ein beliebiger Druck-Pegel eingestellt werden kann. 

Die Auf nahmewerkzeuge weisen beispielsweise eine als Hohlwel- 
le ausgebildete Werkzeugwelle auf, welche koaxial zu der 
Werkzeugachse verlauft. Durch diese Hohlwelle hindurch kann 
das mittels der an dem Auf nahmewerkzeug vorgesehenen Vakuum- 



200300148 



10 




15 



20 




30 



35 



erzeuger. und/oder mittels der Blasluf t-Vakuum-Vorrichtunc an 
das Aurnahmewerkzeug angelegte Vakuu™ bzw. Blaslurt^uTs ™ 
den dlst al en Endbereich der Werkzeugwellen geleitet Zrll 
Dort sind beispielsweise Vakuumpipetten vorgesehen, an well 
chen d le zu bestuckenden Bauelemente angesaugt sind. 

L a t de Lt r e a L r dr ; h " ar " M * hrf - h - B -tackkop f angebracht 

ist, ist erne rotationssymmetrische Energle- and Datenuber- 

tragungsvorrichtung erforderlich, von welcher die aktlven An 
trrebe und/oder Sensoren mlt Energie versorgt werden ZZeT 
sowre von welcher die Oaten der Sensoren Ubertragen werden 
konnen Hlerbel 1st eln erster Obertragertell fast an de^Ge- 
hause des Mehrfach-Bestuckkopfs angebracht und In swelte^ «! 
bertragerteil 1st feet an de m drehbaren Trager angebracht 
Bersprelswelse 1st die Energie- und DatenUbertragungsvorrlch- 
tung mit mind estens einem Schleifring versehen, Lr welchen 
Energie sowie Oaten ubertragen werden kbnnen. Es ist Hooch 
auch aoglich , jeweils e±n paar elektrischer z b ^HTltr 
Obertrager und ein Paar kapazitiver Obertrager vorzusehen 
Mehrf iT"" r ° tati — — um die Orehachse des 
Mehrzach-BesMckkopfs angeordnet sind und von welchen die E- 

oLTbieTtT Daten kontaktlos ubertragen 

Tz^t:iz: oiteii einer verschi eiofreie n — - - 

Der kapazitive Obertrager ist hierbei an dem ersten Obertra- 
gerterl und an de ra zweiten Obertragertell insbesondere 1e 
wells els plattenfarmige Antenne ausgebildet. Der elektro ma o 
netische Obertrager kann an den, ersten Obertrag rt 1 e TZ 
ringrormig ausgebildeten magnetisch leitrahigen KarpL lt u- 

!' 156 "' in Richtu ^ - "e m Trager hin o«enen Querschn tt 
aufweisen sowie an de m zweiten Obertragertell einen rlTX 
-g ausgebildeten .agnetisch leitenden Korper It L Wesent-" 
lichen rechteckigen Querschnitt aufweisen, der derart "der 
Orfnung des ersten Obertagerteils angeordnet ist, dass die 

zur Richt Ener9ieab « t «^9 ^enutzten Magnetreldes 

zur Rrchtung des zur OatenUbertragung genutzten elektrischen 
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Feldes im Wesentlichen senkrecht steht. Dies bietet den Vor- 
teil einer kompakt aufgebauten kontaktlosen Energie- und Da- 
teniibertragung, bei der im Wesentlichen kein Storfeld auf- 
tritt . 

5 

An dem Gehause des Mehrf ach-Bestiickkopf s sowie an dem Trager 
konnen jeweils Schlif f scheiben derart vorgesehen sein, dass 
eine rotationssymmetrische Obertragung von Druckluft und Va- 
kuum an alle Positionen der Auf nahmewerkzeuge bzw. an ausge- 
10 wahlte Positionen der Auf nahmewerkzeuge moglich ist. Eine 

ausgewahlte Position der Auf nahmewerkzeuge ist beispielsweis 
die Aufnahme-Bestuckposition. 

An dem Trager kann mindestens eine Steuervorrichtung vorgese 
15 hen sein, von welcher die aktiven Antriebe bzw. Sensoren ge- 
steuert werden konnen. Hierzu kann ein Signalprozessor je- 
weils fur einen oder mehrere der aktiven Antriebe bzw. Senso 
ren verwendet werden. 

20 Hierdurch ist eine dezentrale Verarbeitung von Steuerdaten 

bzw. Sensordaten moglich, wodurch die liber die rotationssym- 
metrische Energie- und Datenubertragungsvorrichtung zu iiber- 
tragende Datenmenge reduziert wird. Somit kann die Geschwin- 
digkeit des Mehrf ach-Bestiickkopf s gesteigert werden. 

25 

Urn ein Bewegen der Auf nahmewerkzeuge in der Auf setzrichtung 
zu ermoglichen, ist als Linearantrieb beispielsweise ein Li- 
nearmotor vorgesehen, mit welchem jenes Auf nahmewerkzeug in 
Eingriff ist, welches sich in der Aufnahme-Bestuckposition 
30 befindet. Somit kann das in der Aufnahme-Bestuckposition be- 
findliche Auf nahmewerkzeug mittels des Linearmotors in der 
Auf setzrichtung bewegt werden. 

Das Verwenden eines Linearmotors zur Bewegung des zu bestu- 
35 ckenden Bauelements in der Auf setzrichtung bietet die Vortei 
le einer genaueren Posit ionierung, Reduzierung der bewegten 
Masse sowie kUrzere Verf ahrzeiten . 
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An dem Mehrf ach-BestOckkopf kann zusat 2l i ch e in Rttckholmittel 
vorgesehen sain, von welchem der laufer des L . nearmotors 

tela Federkraft entgagan der Schwerkraft vorgespannt lst , und 

buftdruck kompensxert ist . „ ier durch iat sichergestellt dass 
be \T S T d " E "«^— ^ng der 1Mer del Linearis 
nrcht unkontrolliert herabgleitat. wodurch beim Verfahren dea 
Mehrfach-BestOckkopfs Uber der BestOckebene Beschadigungen 
dea Mehrf ach-BestUckkopfs vermieden werden konnen. 

d«"^-Tr DrShaChSe Mehrf -h-Be s tackkopfs zu 

der Beatuckebene geneigt angeardnet, so dass daa in der Be- 
stuakposrtron befindliche Aufnahmewerkzeug senkracht zur Ba- 

darA^'H an9e ° rdnet iSt - Du - h die -galfdrmige Anordnung ' 
der Aufnahmewerkzeuge an dem MehrfachbestOckkopf i st ea mog- 
irch eine Bauelementekamera derart gegenuberliegend der Be- 
stuckposrtron und diaaer zugewandt anzuordnen, dass ain Teil- 
bare.ch dar Optik dar Bauelementekamera unterhalb dar an den, 
m dar BestOckposition befindlichen Aufnahmewerkzeug aufge- 

eTZT r elSmente p0 - ltl0 - 1 - rt -«»» •"-»• Hierdurch iat 
ea mogUch, so „ohl die korrekte Laga daa aufgenommenen Bau- 
elements an dem Aufnahmewerkzeug, ala auch die Hdha dea Bau- 
elements zu erraittein. 

erlautert. In der Zeichnung zeigen: 

Pigur 1 eine seitliche Schnittansicht einer bevor 2U gten Aus- 

itjztt t de v rfindungsgemafien Mehrfach - —ac k L Pfs : nd 

ten L f h tSllWeiSe Perspektivische Ansicht der bevorzug- 
ten Ausfuhrungsform des erf indungsgemafien Mehrfach- 
Bestackkopfs. 

te e aus rah en P T rSn 1 ^ 2 « SiChtlich - -*-t aina bevorzug- 
te Ausfuhrungsform des erf indungsgemalien Mehrfach- 

Bestttckkopfs ainan Drehantrieb 100 mit einar Antriebswelle 
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110 auf, welche entlang der Drehachse D des Tragers 200 nach 
der bevorzugten Ausf uhrungsf orm verlauft. Am Anschlussbereich 
des Tragers 200 an der Antriebswelle 110 ist mit mindestens 
ein Paar von Schlif f scheiben 150 , 250 vorgesehen. Die 
5 Schlif fscheibe 150 ist hierbei mit dem Gehause des Drehan- 
triebs 100 verbunden. Die Schlif fscheibe 250 ist an der dem 
Drehantrieb 100 zugewandten Seite des Tragers 200 angebracht, 
urn tiber die Antriebswelle 110 zugefuhrte Druckluft an eines 
Oder mehrere der Auf nahmewerkzeuge 210 weiterleiten zu kon- 
10 nen. Urn durch die Antriebswelle 110 hindurch Druckluft an die 
Aufnahmewerkzeuge 210 weiterleiten zu konnen, ist die An- 
triebswelle 110 als Hohlwelle ausgebildet, wie aus der Figur 
1 ersichtlich. 

15 Dariiber hinaus sind an der Oberseite der tragerseitigen 

Schlif fscheibe 250 Offnungen angebracht, durch welche hin- 
durch iiber Druckluft in dem Trager 200 fur jedes Aufnahme- 
werkzeug gesondert geleitet werden kann, urn Vakuum fur das 
jeweilige Auf nahmewerkzeug 210 mittels dessen Vakuumerzeugers 

20 erzeugen zu konnen. Hierzu weist der Trager fur jedes Auf nah- 
mewerkzeug 210 eine Venturidiise 220 auf, welche uber die An- 
triebswelle 110 und die Schlif f scheiben 150 und 250 mit 
Druckluft versorgt wird, um Vakuum zu erzeugen und dieses an 
die jeweiligen Werkzeugwellen 215 weiterleiten zu konnen. 

25 

An dem von dem Drehantrieb 100 entfernten Endbereich des Tra 
gers 2 00 ist eine Kappe 235 vorgesehen, von welcher die Ab- 
luft der Mehrzahl von Venturidusen 220 umgeleitet und zum 
Kuhlen an den Auf nahmewerkzeugen 210 vorbeigef uhrt wird. 
30 Hierdurch kann auf eine gesonderte Kiihleinrichtung zum Kuhlen 
der Drehantriebe in den Auf nahmewerkzeugen 210 verzichtet 
werden . 





Der Trager ist im Wesentlichen rotationssymmetrisch aufgebaut 
und weist einen kegelstumpf f orraigen Korper auf, wobei an der 
Umf angsf lache des Kegelstumpfs die Aufnahmewerkzeuge 210 
gleichmaftig verteilt angebracht sind. Mittels jeweils einer 
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Linearfuhrung 1st jedes Aufnahmewerkzeug 210 in der Richtung 
tangential zu der Omf angsflache dea Tragers 210 in der Auf 

af sio^T be " S9bar an9eord " et - Aufnahmewerkseu- 

ge 210 sind : eweils mit einem „i tnehmerelement 212 vers 

welches jeweils an einem konzentrisch zu der Drehachse D an^ 
geordneten Laufring 120 abgestutzt iat. 

Der Laufring 120 iat an einem Gehause dea Mehrfach- 
BestUckkopfs feat angebracht, ao daaa er zur zirkularen Fuh- 
rung der Aufnahmewerkzeuge 210 dianen fcann. An einer Aufnah- 
me-Bestuckposition A iat der Laufring 120 fur die Braite dea 
Mitnehmerelemente 212 unterbrochen . Hierdurch kann ein L IL 
To Zl M ^ h ^^o P fs vorgesenener Linearantrieb 

500 mit einem Mitnehmer S10, welcher an aeinem Laufer 520 
fast angebracht iat, an dem Mitnehmarelement 212 eingreifen 
und das entsprechende Aufnahmewerkzeug, das, sich in der Auf 
nahme-Beatuckposition ,A) befindat, linear in der Aufsetz- 
nchtung bewegen, urn Bauelemente 300 aus Zufuhreinrichtungen 
zu entnehmen und /oder Bauelemente 300 auf Substraten zu po- 
sitiomeren. Die Bauelemente 300 sind beispielsweise an Vaku- 
umpipetten 260 mittels Vakuum angesaugt, welche an dan Auf 
nahmewerkzeugen 210 Jewells an deren distalan Endbereichen 
befestigt sind. 

detr w AU f nahmeWerk2eU3 WSiSt 8ine als Hohlwelle ausgebil- 

date Werkzeugwelle 215 auf, an welcher die Vakuumpipett! 260 
angebracht ist. Hierbei iat die Vakuumpipette 260 Jewells in 
Richtung dar Werkzeugachse dar Werkzeugwelle 215 federnd und 
vakuumdicht an dem Aufnahmewerkzeug 210 angeordnet. Dariiber 
hinaus waist Jedes Aufnahmewerkzeug einen eigenen elektri- 
schen Drehantrieb 228, der mit dar Werkzeugwelle 215 verbun- 
dan iat, aowia einen Winkelsensor 217 far den Drehantrieb 228 

z i: e :\TT naor 217 Midet somit ™~ 

antrieb 228 und einar Auswerteelektronik 230, welche eben- 

Ragelkre n is em "V? 2 °° ^schlossenen 
ten 260 Y Erfa3SUnS der ^ewegungen der Vakuumpipet- 
ten 260 und somit der Bauelemente 3 00. 




Um zwischen dem Gehause des Mehrf ach-Bestiickkopf s nach der 
bevorzugten Ausf iihrungsf orm der Erfindung und dem Trager 200 
Energie und Daten zu tibertragen, kann einerseits einer oder 
eine Mehrzahl von Schleif ringen zwischen dem Drehantrieb 100 
und dem Trager 200 vorgesehen sein (nicht gezeigt) . 

Es ist jedoch auch moglich, eine kontaktlose Energie- und Da- 
tentibertragung zwischen dem Drehantrieb 100 und dem TrSger 
200 vorzusehen. Hierzu ist, wie aus Figur 1 ersichtlich, an 
dem Drehantrieb 100 ein erster Obertragerteil mit einem ring- 
formigen Kdrper aus magnetisch leitfahigem Material 410 mit 
U-fdrmigem Querschnitt angeordnet, wobei der durch den U- 
fSrmigen Querschnitt entstehende Hohlraum zu dem Trager 200 
hin of fen ausgebildet ist. Aufierdem ist eine mit dem ringfOr- 
migem KOrper 410 in elektromagnetischer Wechselwirkung ste- 
hende Spule (nicht gezeigt) vorgesehen. Dariiber hinaus ist an 
dem Drehantrieb 100 im Bereich des ringformigen K6rpers 410 
eine plattenf ormige rotationssymmetrische Antenne 415, welche 
jedenfalls in Ringformat ausgebildet ist, vorgesehen. 

An dem Trager 200 ist eine der plattenf ormigen Antenne 415 
des Antriebs 100 entsprechende Antenne 425 vorgesehen. Dar- 
iiber hinaus ist an dem Trager, an dem dem Drehantrieb 100 zu 
gewandten Bereich ein zweiter Obertragerteil mit einem ring- 
formigen magnetisch leitfahigen K6rper 420 mit rechteckigem 
Querschnitt vorgesehen, welcher in dem durch den U-formigen 
Querschnitt des ringformigen Korpers 410 hervorgeruf enen 
Hohlraum zusammen mit der plattenf ormigen Antenne 42 0 relativ 
zu dem Drehantrieb 100 drehbar und fest an dem Trager 200 an- 
gebracht ist. Dariiber hinaus ist an dem Trager 200 eine mit 
dem ringformigen Korper 420 elektromagnetisch wirkverbundene 
Spule (nicht gezeigt) vorgesehen. 





Somit ist es unabhangig von der Drehung des Tragers 200 rela- 
tiv zu dem Drehantrieb 100 jederzeit moglich, iiber die Spulen 
und die ringfSrmigen K5rper 410 bzw. 420 Energie von dem 
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Drehantrieb 100 2u dem Trager 200 zu ubertragen. Daruber hin- 
aus konnen ebenfalls unabhangig von der Rotation des TrMgers 
200 relatxv zu dem Drehantrieb 100 Daten uber die beiden An- 
tennen 415 bzw. 425 zwischen dem Drehantrieb 100 und dem Tra 
ger 200 an beiden Richtungen ausgetauscht werden. 

Die tibertragenen Daten und Energie werden zum Ansteuern der 
Drehantriebe der Aufnahmewerkzeuge 210 in Verbindung mit den 
Drehantrxeben der Aufnahmewerkzeuge und den Drehsensoren 217 
der Aufnahmewerkzeuge 210 verwendet . Hierzu ist beispielswei- 
se fur ^edes Auf nahmewerkzeug 210 eine Steuereinrichtung 230 
vorgesehen, welche insbesondere einen digitalen Signalprozes- 
sor aufwexst. Es ist jedoch auch moglich, an dem Trager 200 
ledxglxch eine oder eine geringe Anzahl von Steuervorrichtun- 
gen 230 vorzusehen und jeweils eine Mehrzahl von Aufnahme- 
werkzeugen 210 oder alia Aufnahmewerkzeuge 210 mittels eines 
exnzxgen digitalen Signalprozessors zu steuern. 

in der Auf nahme-Bestuckposition A, in weloher das dort be- 
fxndlxche Aufnahmewerkzeug 210 mittels des Mi tnehmer elements 
212 durch den Linearantrieb 500 in der Auf setzrichtung bewegt 
werden kann, ist auch durch eine in dieser Stellung fL das 

Schl 1 ^ 9 ^ 11311106 "^ 26 ^ ^ ^ Trager 200 aurchlassige 

:r ei v nicht gezei9t) - weiche zwischen d - d -^- 

trxeb 100 und dem Trager 200 angeordnet ist, zusatzlich das 
m5gl T VakUUm ° rUCklUft Qber Vakuumleitung 225 



Hxerzu wird ein zusatzlicher Vakuumerzeuger verwendet (nicht 
gezexgt), welcher in der Aufnahme-Bestuckposition uber die 
zusatzliche Schliffscheibe mit der Vakuumleitung 225 jenes 
Aufnahmewerkzeuge 210 verbunden ist, welches sich in der Auf- 
nahme-Bestackposition befindet. Dieser zusatzliche Vakuumer- 
zeuger kann beispielsweise ein Vehturirohr sein, welches ab- 

kann B T " P "^ rt ^™ 1 til verschlossen werden 

kann. Bex unterschiedlich geoffnetem Ventil kann ein beliebi- 
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ges Vakuumniveau an dem Auf nahmewerkzeug 210 realisiert wer- 
den. 

Hierdurch ist es moglich, Bauelemente 300 aus Zuf uhreinrich- 
tungen (nicht gezeigt) sicher abzuholen. Hierzu wird der 
Mehrfach-Bestuckkopf mit der Vakuum-Pipette 2 60 des in der 
Aufnahme-Bestuckposition befindlichen Auf nahmewerkzeugs 210 
liber das zu entnehmende Bauelement 300 in der Zuf uhreinrich- 
tung verfahren und anschlieliend mittels des Linearantriebs 
auf das Bauelement 300 abgesenkt . Durch Einschalten des zu- 
satzlichen Vakuums ist ein sicheres Entnehmen des Bauelements 
moglich. A 

Beim Absetzen der auf genommenen Bauelemente 300 ist durch den 
zusatzlichen Vakuumerzeuger in der Aufnahme-Bestuckposition 
ermoglicht, einen Druckluf timpuls an das in der Aufnahme- 
Bestuckposition befindliche Auf nahmewerkzeug 210 zu senden, 
von welchem das angelegte Vakuum uberblasen wird, so dass das 
zu bestiickende Bauelement 300 von dem Auf nahmewerkzeug 210 
weg auf ein zu bestuckendes Substrat (nicht gezeigt) gedruckt 
wird. 
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Patentanspruche 

1. Mehrfach-Bestiickkopf zum Bestucken von Bauelementen auf 
Substrate, mit 

- einem Trager (200), der um eine Drehachse drehbar angeord- 
net ist, und 

- einer Mehrzahl von in einer zu der Drehachse (D) winkligen 
Aufsetzrichtung bewegbaren Auf nahmewerkzeugen (210), welche 
an dem Trager (200) angeordnet sind und von welohen die Bau- 
elemente (300) aufgenommen werden konnen, 

wobei jedes Aufnahmewerkzeug (210 ) mit einem oder mehreren ak- 
tiven Antrieben (220, 228) und/oder Sensoren (217) versehen 

1 



2. Mehrfach-Bestuckkopf nach Anspruch 1, wobei jedes Aufnah- 
mewerkzeug (210) einen eigenen Drehantrieb (228) aufweist, 
von welchem aufgenommene Bauelemente (300) jeweils um eine 
zur Drehachse (D) des Mehrf ach-Bestuckkopf s winklig angeord- 
nete Werkzeugachse (215) gedreht werden kdnnen. 

3. Mehrf ach-Bestuckkopf nach Anspruch 1, wobei jedes Aufnah- 
mewerkzeug (210) einen Vakuumerzeuger (220) aufweist. 

4. Mehrfach-Bestuckkopf nach Anspruch 3, wobei die Vakuumer- 
zeuger (220) Venturirohre sind und der Trager (200) eine 
Hohlwelle (no) koaxial zu der Drehachse (D) aufweist, an 
welcher die Aufnahmewerkzeuge (210) angebracht sind, und 
durch welche Hohlwelle (no) hindurch die Venturirohre mit 
Druckluft beaufschlagt werden konnen. 
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5. Mehrfach-Bestiickkopf nach einem der Anspriiche 3 oder 4, 
wobei die Venturirohre mit einem Regler zur Druckregelung 
verbunden sind. 

6. Mehrfach-Bestiickkopf nach einem der Anspriiche 1 bis 5, wo- 
bei eine Blasluf t-Vakuum-Vorrichtung vorgesehen ist, welche 
in einer Aufnahme-Bestiickposition (A) eines der Aufnahmewerk- 
zeuge (210) , in welcher Bauelemente von dem in der Aufnahme- 
Bestiickposition (A) befindlichen Aufnahmewerkzeug (210) auf- 
genommen bzw. bestuckt werden kSnnen, mit dem jeweils in der 
Aufnahme-Bestiickposition (A) befindlichen Aufnahmewerkzeug 
(210) verbunden ist und von welcher zusatzlich Vakuum an die 

Aufnahmewerkzeuge (210) zum Aufnehmen der Bauelemente bzw. zu- 
satzlich ein Blasluftimpuls wahrend des Bestuckens der Bau- 
elemente an das in der Aufnahme-Bestiickposition (A) befindli- 
che Aufnahmewerkzeug (210) angelegt bzw. abgegeben werden 
kann. 

7. Mehrfach-Bestiickkopf nach Anspruch 1 bis 6, wobei die Auf- 
nahmewerkzeuge (210) jeweils eine als Hohlwelle ausgebildete 
Werkzeugwelle (215) koaxial zu der Werkzeugachse aufweisen, 
und wobei jedes Aufnahmewerkzeug (210) einen Drehsensor (217) 
aufweist, von welchem die Winkelstellung der Werkzeugwelle 
(215) erfasst werden kann. 

8. Mehrfach-Bestiickkopf nach Anspruch 7, wobei die Werkzeug- 
wellen (215) jeweils an ihrem distalen Endbereich mit Vakuum- 
pipetten (260) versehen sind. 

9. Mehrfach-Bestiickkopf nach einem der Anspriiche 1 bis 8, wo- 
bei zwischen dem Trager (200) und einem Gehause (100) des 
Mehrfach-Besttickkopfs eine rotationssymmetrische Energie- und 
Dateniibertragungs-Vorrichtung angeordnet ist, von welcher die 
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aktiven Antriebe (220, 228) und/oder Sensoren (217) mit Ener- 
gie versorgt werden k5nnen und von welcher die Daten der Sen- 
soren and Daten an die Sensoren ubertragen werden konnen, wo- 
bex ein erster Obertragerteil fest an dem Gehause (100) des 
5 Mehrfach-Bestuckkopfs angebracht ist und ein zweiter Obertra- 
gerteil fest an dem drehbaren Trager (200) angebracht ist. 

10. Mehrfach-Bestuckkopf nach Anspruch 9, wobei die Energie- 

und Datenubertragungsvorrichtung mindestens einen Schleifrina 
10 aufweist. 



11. Mehrfach-Bestuckkopf nach Anspruch 9, wobei die Energie- 
und Datenubertragungsvorrichtung jeweils ein Paar elektromag- 
netischer Obertrager (410, 420) und ein Paar kapazitiver 0- 
bertrager (415, 425) aufweist, welche jeweils rotationssym- 
metrisch um die Drehachse des Mehrfach-Bestuckkopfs angeord- 
nat sind und von welchen die Energie und die Daten kontaktlos 
ubertragen werden konnen. 
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12. Mehrfach-Bestuckkopf nach Anspruch 11, wobei der kapazi- 
txve Obertrager (415, 425) an dem ersten Obertragerteil und 
an dem zweiten Obertragerteil jeweils als plattenf ormige An- 
tenne ausgebildet ist und wobei der elektromagnetische 0- 
bertrager an dem ersten Obertragerteil einen ringformig aus- 
gebxldeten magnetisch leitenden K6rper (410) mit u-f6rmigen 
xn Richtung zu dem Trager hin offenen Querschnitt aufweist ' 
und an dem zweiten Obertragerteil einen ringf6rmig ausgebil- 
deten magnetisch leitenden Korper (420) mit im Wesentlichen 
rechteckigem Querschnitt aufweist, welcher derart in der Off 
nung des ersten Obertragerteils angeordnet ist, dass die 
Rxchtung des zur Energieabertragung genutzten Magnetfeldes 
zur Rrchtung des zur Datenubert ragung genutzten elektrischen 
Peldes im Wesentlichen senkrecht steht . 
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13. Mehrfach-Bestiickkopf nach einem der Anspruche 9 bis 12 , 
wobei an dem Gehause (100) und an dem Trager (200) jeweils 
mindestens eine Schlif f scheibe (150, 250) derart vorgesehen 
ist, dass die Schlif fscheiben (150, 250) unmittelbar aneinan- 
der angeordnet sind, so dass Druckluft und Vakuum von exter- 
nen Vakuumerzeugern an die aktiven Antriebe (220) des Tragers 
angelegt werden kann. 



14. Mehrfach-Bestiickkopf nach einem der Anspruche 1 bis 13, 
wobei der Trager (200) mindestens eine Steuervorrichtung 
(230) zum Steuern und/oder Regeln der aktiven Antriebe (220, 
228) bzw. Sensoren (217) aufweist. 

15. Mehrfach-Bestiickkopf nach Anspruch 14, wobei die Steuer- 
vorrichtung (23 0) mindestens einen digitalen Signalprozessor 
aufweist, von welchem jeweils ein oder mehrere der aktiven 
Antriebe (220, 228) bzw. Sensoren (217) steuerbar sind. 

16. Mehrfach-Bestiickkopf nach einem der vorangegangenen An- 
spruche, wobei zusatzlich ein Linearmotor (500) vorgesehen 
ist, von welchem ein in der Auf nahme-Bestuckposition (A) be- 
findliches Aufnahmewerkzeug (210) in der Auf setzrichtung be- 
wegbar ist, sofern der Linearmotor (500) mit dem Aufnahme- 
werkzeug in Eingriff ist. 





17. Mehrfach-Bestuckkopf nach Anspruch 16, wobei an jedem 
Aufnahmewerkzeug ein Mi tnehmer element (212) vorgesehen ist, 
welches mit einem Mitnehmer (510) des Laufers (520) des Line- 
armotor s (500) in Eingriff gebracht werden kann. 

18. Mehrfach-Bestuckkopf nach einem der Anspruche 16 oder 17, 
zusatzlich mit einem mit dem Linearmotor (500) zusammenwir- 
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Jeenden Riickholmittel, von welchem der Laufer (520) des Line 
armotors mittels Federkraft entgegen der Schwerkraft vorge- 
spannt 1st, wobei im Betrieb des Bestiickkopf s diese Vorspan 
nung mittels Luftdruck kompensiert ist. 
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• Zusammenf assung 



Mehrf ach-Bestiickkopf 

5 Ein Mehrf ach-Bestiickkopf zum Bestucken von Bauelementen (300) 
auf Substrate weist einen um eine Drehachse (D) drehbar ange- 
ordneten Trager (200) auf, an welchem eine Mehrzahl von in 
einer zu der Drehachse (D) winkeligen Auf setzrichtung beweg- 
bar angeordneten Auf nahmewerkzeugen (210) auf, welche an dem 
10 Trager (200) angeordnet sind und von welchen die Bauelemente 
(300) aufgenommen werden konnen. Da jedes Auf nahmewerkzeug 
j (210) mit einem oder mehreren aktiven Antrieben und/oder Sen 

soren versehen ist, ist ein schnelles Positionieren der Bau- 
elemente (300) bei hochster Genauigkeit gewahrleistet . 
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Figur 2 



